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Development of a remote-controlled mobile robot with a function to get 
independent images for both of eyes and a swing mechanism





Virtual	Chameleon,	 to	provide	 independent	fields	of	view	to	 the	eyes.	The	Virtual	Chameleon	
provides	an	artificial	 oculomotor	 function	 to	control	directions	of	both	eyes	 to	 the	user.	The	
Virtual	Chameleon	is	supposed	to	be	used	in	a	wearable	state	or	remote-controlled	robot,	but	the	
current	system	is	used	only	by	a	stationary	user.	In	the	case	that	wearable	performance	of	the	
Virtual	Chameleon	 is	 improved,	 or	 it	 is	 implemented	 in	 a	mobile	 robot.	 In	 the	 previous	
experiments,	 the	optical	flow	of	 the	 image	generated	 in	 the	field	of	view	has	 influence	on	the	
perceptual	 state	of	 the	binocular	rivalry,	 it	 is	assumed	that	 tie	 influence	of	movements	 is	not	
small.	To	 investigate	 the	 influence	of	 optical	 flow	 induced	 locomotion,	 the	platform	robot	 is	























































































































independent	 views	 to	 both	 eyes”,	Biomimetic	 and	Biohybrid	 Systems,	 2nd	 International	
Conference,	Lecture	Notes	in	Artificial	Intelligence	8064,	pp.412-414,	2013
［7］	 平原達也，吉崎大輔，塚田高充，“テレヘッド六号機の運動特性と騒音特性音像定位性能”，日本音
響学会誌，71巻，11号，pp.563-670,		2015
５　おわりに
　本研究では独立した２つの方向の視野映像取得と首振り機構を有する遠隔操作ロボット
システムの開発を行った。バーチャルカメレオンのカメラシステムを移動ロボットに実装
することで，移動時における両眼独立視の知覚状態を調べるためのプラットフォームの開
発を行うことができた。今後は，複雑となっている操作インタフェースの改良を行うとと
もに，本システムによって得られた視覚情報がユーザの知覚状態にどのような影響を及ぼ
すのかを検証したいと考えている。
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